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摘要(译)

本发明公开了具有自适应能力的机器人操作臂，它包括被动调整结构和
主动结构，主动结构包括多条主动臂，每条主动臂包括主动支架，主动
支架通过均布在弧形偏转架上的主被动连接轴固定在弧形偏转架下方，
每条主动臂均包括主动关节I，主动关节I由主动支架与关节连接座旋转相
连组成；关节连接座与连杆I旋转的相连并组成主动关节II，连杆I与连杆
回转座旋转的相连并组成主动关节III。本操作臂可有效实现对机器人主
动结构初始位姿的快速灵活调整，减少主动臂的结构尺寸，降低运动惯
量。
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